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図 2 使用機体 
 





 図 1の飛行条件を満たす制御系として，図 3に示すような着陸制御系(2)を構成する．通常，ラ
ダーはターンコーディネイション制御系の出力として使われるが，実験機に ADS を搭載してい
ないため，使用しない． 
 ラジコン操縦による着陸時降下率より，目標降下率は 1 m/s以下．滑走路幅は 30 mであるた
め，機体を滑走路中心より 10 m以内で着陸することを目標とする． 
 
 




す．データ更新間隔は飛行実験に使用するテレメトリデータ更新間隔 80 msとした．図 4にグラ
イドスロープ制御区間，図 5にフレア制御区間のシミュレーション結果を示す． 
 グライドスロープ制御，フレア制御，滑走路中心制御は目標値へ追従しており，安定に機能す




















 実滑走へ向けた着陸制御実験結果をシミュレーションと同様に 2つに分けて，図 7にグライ
ドスロープ制御区間と図 8 にフレア制御区間のデータを示す．疑似微分の値が振動的なため，前
後 5点を移動平均し接地時の降下率評価する． 







図 6 高度センサ 
表 1 複合高度出力構成 
センサ種類 使用範囲 精度 使用用途 
気圧センサ 3m～ 2m 高度出力 
超音波センサ 3m～10m  バイアス除去 





図 7 グライドスロープ制御区間実験結果 
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